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Abstract: According to characteristics and advantages of AVR microcontroller and design requirements
of rollover warning electronic controller for automobile，this paper mainly focuses on the study and design
for the main overall plan，hardware circuit，and systems software，and gives out the corresponding
hardware circuit and the flow chart of software，and has also completed the design of controller． The
practices showed the electronic controller has higher control precision，stable and reliable．
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0 引言
汽车侧翻预警电子控制器能够在车辆发生侧翻













上，该 系 统 采 用 了 比 较 常 用 的 AVR mega16 作 为












行放大、降噪、抗干扰等处理，如果是没有 A /D 转换
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警［3］; 警报装置在收到 ECU 的控制信号后，发出一
定频率的报警声，同时点亮报警灯。采用 AVR 单片
机作为 ECU 主控芯片的汽车侧翻预警控制器方框






图 2 中电阻器 R1、电容器 C1 构成 AVR 单片机的复
位电路; 外接石英晶体 X1 和电容器 C1、C2 构成
AVR 单片机的时钟电路; AVR 单片机的第 30、32 引
脚外接电源，是表示该外接电源作为 AVR 单片机内







连接电源电压 Vcc，使得 AVR 单片机 40 脚 PA0 的
输入电压不会超过 Vcc。传感器信号经过处理之后
从 AVR 单片机的 I /O 口 PA 口输入，从 PA 口输入
的模拟信号，可以通过 AVR 单片机内部的模 /数转
换器转换成数字信号。
第二部分是预警装置，如图 3 所示。AVR 单片
机的 18、19、20 脚即 I /O 口 PD4、PD5、PD6 分别与
绿、黄、红三色的 LED 发光二极管相连，当 I /O 口
PD4、PD5、PD6 口呈现高电平时，发光二极管不亮，
呈现低电平时，发光二极管就可以点亮。AVR 单片
























用 LTR 横向载荷转移率作为 TTR 侧翻预警算法动
态阈值的方法，LTR 被定义为车辆两侧车轮上的垂
直载荷之差与垂直载荷之和的比值，动态横向载荷
转移率可以表达为: Ld = － 2 ( c
· + ks) /mgT，式中，








侧翻指标。侧翻指标选取基于模型的 LTR ( － 1 ～
+ 1 之间) ，其绝对值为 1 则说明车辆开始侧翻。预
设侧翻预警门限值为 X 秒，当侧翻指标第一次满足侧
翻条件时记下计算步数 N，得到预警时间 TTR =
N × Ts。若 X 秒内侧翻指标不满足侧翻条件则停止
计算，设置侧翻预测时间为 Xs，即未来 Xs 内不会侧
翻; 小于门限值则认为存在侧翻风险。TTR 值越小
则汽车侧翻风险越高，TTR 为 0 即说明汽车正在侧
翻［9］。根据车辆侧翻的实时性要求，本文采用的是
动态稳定阈值的控制方法。 图 4 基于动态稳定阈值的控制器主程序流程
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4 实验验证与分析
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数据库，调用该类的 getReadableDatabase ( ) 方法可
获得一个 SQLiteDatabase 对象，然后调用 onCreate( ) ，
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